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> Robot o r-Pfl rip he riogef fit 

Bekennte Robotar-PftripheriegBrSte bealtsen auf elnam 
G&rfttegrundrahmen gatogarte WarkatCckhahsruriapsfi, die 
urn wen i03 tons erne Achse drehbar'efnd, mit atrwn SchaJt- 
antrieb gekuppelt Cind in untarschiadlichen Wlnkstetellun- 
gan vsnrteilbar und 6 rretterba r sind . 

ErfindimgBgamgR 1st fin einem Lagerbock wenigsiens Bin 
Sctoitantriabsblock befestigt, bestehand jus elnar fasteta- 
henden Laoerhfllee, In dar ain Antri«b«ayli rider drehber ga- 
lagart 1st, an dar amaraerti ein mit fcfrtom Antrfabamoior g»- 
kup pelts r AntrlabBtafl vnd ancfararaeite elne indaxachalba 
bafestigt fat, mh der el n durch alnari Stall an t rig b betatrgter 
Indaxbolien varrartat und die mit ain em dfe Wartat&ckhal- 
tenjrigen sufwelsan den Drahtjach ge kuppah rat. 
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)Roboter-Peripherieger&t mit auf einem Ger&tegrundrahmen : 
gelagerten WerkslrfickhBlterungen, die urn wenigstens eine 
Achse Srehbar Bind und ntit einent motarbetriebenen SchaXi>- • 
antrieb gekuppelt und in unteracliiedliche tfinkelstellun- 
gen verstellbar und arretierbar sind-, dadurch gekennj&eiclv* 
net, da/5 in einem auf desn Gsrategrundrahmen (23) gelager- 
ten Lagerbock ein Schaltantriebsblock(l ; V.y 77) befestigt 
ist f bestehend aus einer am Lagerbock (22) gelagerten La^ . 
gerhtiise (2), in der ein Antriebszylittder (3) drehbar ge- 
lagert iat undrder auf der einen Seita ein mit .einem An- 
trie'bsmotor ' (20) gekuppelter Antrlebsteil (4) und auf der 
an&eren Geite eine Indexscheibe (5) vorzugsweise losbar 
befestigt 1st, mitcfer ein durch einen Stellantrieb (8) be- 
tatigter Indexbolzen (7) verrastet und die init einazn die 
Werkstttckhalterungen aufveisenden Drehtisch (9) gekuppelt 
1st. . 

Puoboter-Periplieriegerat nach Anspruch 1 dadurch gekennzeich- 
net, dafl der Stellantrieto (8) far den Indexbolzen .(7) als 
Druckmittelkolben ausgebildet iat, dessen Druckmittelzylin- 
der ein Steusrventil, vorzugsweise ein Magaetyentil auf- 
Tireist, das mit einer Zeitschaltvdrricbtung zu-dassen Be- 
tatigttng- verbunden ist. 

Rofcoter-PeripheriegerSt nach den Ansprtichen 1 und 2, dadurch 
gekennzeichnet, deB die Indexscheibe (5) V-fSrmige 2entrier- 
indexnuten (21) aufweist mit einer der kleinstmcSglichen Win- 
kelstellung des Schaltantriebes entsprechenden Indexteilurig. 
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4. Roboter-Peripberiegerat nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dafi der Schaltantriebs- 
block (1) in seiner LagerhUlse auflenliegende externa Me- 
fiienanschluase (52) und an dem Antriebszylinder (3) innen- 
liegende interne Medienansohltisse (33) aufweist und daB. 
zwlechen der LagerhUlse (2) und dem Antriebszylinder (3) 
zur Antrlebsachse des Antriebszylinders konzentrische , 
ringnutartige Kedienleitungen (30 , 31, 32) vorgesehen sind. 

5. Roboter-Peripheriegerat nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zelchnet, daB LagerhUlse und Antriebszylinder -aus axial: 
anelnandergereihten Aufien- und Innenringen (36 37) fce- 
steht, daS die AuBenringe einerseits und die Xnnenringe 
andererseits vorzugsveise mittels Stehbolzen miteinandar 
fast 'verbunden sind und daB AuBenringe und daB Innenringe 
Uber Gleitlager miteinander drehbar verbunden sind. 

6. Roboter-PeripheriegerSt nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zelchnet, daB an Antriebsteil (4) des Antriebszylinders 
'(3) des Schaltantriebsblockes (1) axial aufeinanderfolgend 
die Innenringe (37) und an einem AbschluBf lansch der La- 
gerhUlse (2) dasselben Schaltantriebsblock6s (1) axial 
aufeinanderfolgend die AuSenringe (36) • bef estigf sind und 
da 3 am letzten Innenring ein ait .dam Antriebsmotor ge- 
kuppelter Antriebsteil befestigt 1st. 

7. Roboter-PeripheriegerSt nach einem der vorhergehenden An- 
sprUche 4 bis 6, dadurch gekennzeichnet,' daB MedienanschlUs- 
se (42, 43) fur Druckmittelleitungen und fUr elektrische 
Leitungen vorgesehen sind, daS die .Medienleitung fur die 
elaktrischen Leitungen (47) aus Schleifringeri(49.)' und der 
MedienanaohluB fUr die Druckoittelleitung aus einem mit 
dem Innenring verbundanen AnschluBnippel (44) besteht. 
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8. Roboter-Peripheriegerat tiach einem der vorliergehenden 
Anspriiche, dad-urch. gekeonaeiclmat, daf3 an der LagerMilse 
(2 J ) eines SchaltantriebBblpckes (1 1 ) eine Drelivelle (55/ 
56) vorzugsweise in Form von an diametral gegenUberlie gen- 
den Stellen angeordneten Achsstummeln (55 , 56) befestigt 
1st, die mit der Abtriebseite des Antriebezylinders eines 
zw&iten Scbaltantriebsblockes (1) feat verbunder* ist> c 

9. Roboter-Peripheriegerat naoii Anspruch. 8, dadurch gekennr ' 
zeicbnetj da0 der elne Sohaltaniriebsblock (1) an einem 
ersten tagerbock (50) und die Drefcv/elle (55/56) des ande- 
ren Schaltantriebsblockos (1 1 ) an einem svraiten Lager- - 
book .(59) vorzugsvreise in einem Pendellager (58)drehbar 
gelagert ist, daJ3 die Achsen der Antriebszylinder der bei~ 
den SchaltantriebsblBcke zueinander sefikreoht stehen und 
daJS die Abtriebsseite des zvreiten Schaltantriebsblookea 
(I 1 ) miteineizi Verkstttckhalterungen auTvreisenden vorzuga- 
vjeise liorizontalen Erehtisch (9 1 ) .gekuppelt 1st, der urn 
vorzugsv/eise 360° verschwenkbar let. 

10. Robater-Perlpkeriegerat nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi der Schaltantriebablock (1 T ) mit seiner - 
Drehwelle (55/56) vorzugsweiae urn 90° schwenkbar im La-*- 
gerbock (61) gelagert 1st, dafi an der Drehvelle eine Schwenk- 
Indexschelbe (65) und'aza Lagerbook ein Indexbolzen (65) * 

mit Stellantrieb befeetigt 1st und daG exzentrisch an der 
Schwenk-Indexscheibe ein SclxwertkstSssel (67)" sines am La- 
gerbock schwenkbar gelagerten Druck cylinders (70) drehbkr 
gelagert ist. 

11. Roboter~Peripherieger£t nach eineni der vorhergehendsn An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB. in der Tischplatte 
(75) eines in Form eines Tisches auegebildeten Lagerbockee 
(75) der Schaltantriebsblock (1) derart gelagert 1st, da0 
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sein Drehtisch (9) in einer horisontalen Ebene oberhalb 
der Tischplatte liegt, auf dem WerkstU<&halterungen be- 
festigt sind. 

12. Roboter-PeripherlegerSt Each Anspruch 11, dadurch geksnn- 
zeichnet, daS als WerkstUckhalterung ein vredterer Schalt- 
antriebablock (77) vorgesehen ist, dessen Ailtriebsachse 
(S3) senkrecht auf der;3enigen dea aa Lagerbock befestig- 
ten Schaltantriebsblockes (1) eteht und an dessen Drehtisch 
(81) eli*e ¥erkstUck-Spat»vorrtchtung befestigt ist. 

13. Roboter-PeripheriegerSt nach Anspruch 12, dadurch ge- 
kennzeichnet, daG der weitere Schaltantriebsblcck (77) 
gebildet ist aus einer flachen Lagerplatte (79), die vor- 
zugs%reise senkrecht auf einer Srundplatte (78) befestigt 
1st, welche Lagerplatte sine Eindrehung (SO) aufweist, in 
der ein als Flanschring ausgebildeter Drehtisch (81) dreh- 
bar gelagert ist und der Drehtisch im Inneren der Eindre-i 
hung eine Indexscbeibe (S2) aufv^eist, die mit einem an 

- der Lagerplatte befestigten Indexbolzen (84) mit Stell- 
antrieb (85) verrastet, 

14. Roboter-PeripheriegerUt nach einem der vorh&rgehenden An- 
sprtiche, dadurch gekennzeichnet, dafl als Tail der Werk- 
stttckhalterung ein auf dem Gerategrundbrahmen .(23) beferfcig- 
tea Gegenlager verge sehen ist, das eine in einsm Lager bock 
(90) drehb^r gelagerte Spannscheibe (97) besiizt, deren 
Achse mit der Drehtischachse des Schaltantriebsblockes 
fluchtet und in einem Pendel-Achslager (92) gelagert ist. 

15* Roboter-Peripheriegerat nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafl die Lagerwelle (99) der Spannecheibe (103) 
im Pendel-Achslager (92) beziehungsweise in einer Lager- 
hiilse axial verschiebbar gelag rt ist und tiber einen 
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Mitnehmerzapfen (108) mit einem Hub-Antriebszyliader (106) 
verbunden iat, deeaea Hublcolben (107) parallel zur Achse 
verlSuf t . 

6. Roboter-Peripheriegerlit nach Anspruch 15,. dadurch gefcenn- 
zeichnet, dafl der KitnahiDerzapf en (108) radial varBofaiab- 
bar gelager-fc 1st und In Indexbohrungen (110) in vmd eat- 
lang der Acnse (Lagerhtilse 104) verraste-t. 

17. Roboter-Peripheriegarat nach einem der. vorhergehenden An- 
sprliche, dadurch gefcennzeicbnet, daf3 als Spaimvorrichtung 

ale am Drehtisch zu befestiganden Verksttleke oder Yerk- 
s-Wiclctr^ger dea Tieohrand umgreJjfende Spanapretzen vor gB - 
sehen sind. 
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Roboter-Peripheriegerat 



Die Erf indung bezleht sich euf ein Roboter-Peripheriegerat 
nit auf einea Ger&tegrundrahmen geXagerten Werkstuckhalte- 
rungen, die urn wenigstens eine Achse drehbar sind und nit 
einem motorbetriebenen Schaltantrieb gekuppelt und in un- 
terscniedllcne Winkelstellungen verstellbar und ar-re tier- 
bar sind. 

Derartige Roboter-PeripheriegarSte dienen dazu, die zu be- 
arbeitenden Werketticke zu haltea und sie in eine fUr einea 
Roboter, z.B. einen SohweiGroboter arbeitsfunktionsgerechte 
Lage zu bringen. Insbesondere ScfcweiBroboter verftlgen im all- 
gemeinen iiber funf Systemachsen fur die Bearbeitungswerkzeuge 
z.B. tiiv die Schweifivorricht'ung. Durcb. das .erwahnte Roboter- 
Peripheriejgerat verden ftlr die Durchftihrung der Bearbeitungs- 
vorgange z.B. ScnweiBvorgange weitere Systemacnsen z.B. eine 
seehste und eine siebente Achse zur Verfugung gestellt." Die 
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bisher bekannten Roboter-PerlpheriegerSte sind spezielle und 
kostenaufwendige Sondermaschinen, die ftir die einzelnen Anvren- 
dungef alia konzipiert sind* Da sie ftir spezielle Anvendungsfgl- 
le konzipiert Bind, besltzen sie ftir andere An>rendungsf£Llle ,zu 
wenig, meist aber zu viele Furfktlons telle, d.h. sie Bind in der 
Regel uberbestijoiiit und meist auch Uberdimensionlert, Die bekann- 
ten Roboter-Peripheriegerate sind insbesondere hiasichtlicli der 
winkelgerechten Einstellung der. Werksttickhalterungen in vorbe- 
atimmten Winkelstellungen der Antriebsachse mit einsm vesentli- 
chen Mangel behaftet. Es werden nSmlich hierbei sogenannte val- 
zenschaltgetriebe benutzt, die nur in sogenanhte Festpositionen 
beztlglioh der Winkelstellungen sohalten 2*B, 2 x 1S0°> 4 x 90°, 
8 x 45°. Zwlschenstellungen, die fUr die unterechiedlichsten Be- 
arbeitungsfSlle oft notwendig wSren, sind mit derartigen Schalt- 
getrieben nicht erreichbar. In tibllcherweise sind derartige Ro- 
boter-PeripheriegerSte mit einer eigenen Steueranlage ausgeriiatet, 
die mit der Steueranlage ftir den Roboter gekoppelt bzv. synchro- 
nisiert iat. 

Der Erfindting liegt die Aufgabe zugrunde, ein Roboter- Peripherie- 
ger£t der eingangs genannten Art so auszubilden, daS es ftir die 
untersohiedlichsten Bearbeitungsf S21e unlrersell anvendbar ist, 
bei Verxneidung von funktionellen tlberbe stimmungeii bzw. ttberdimen- 
sionierungen ■ 

Diese Aufgabe wird gemaB der Erfindung dadurch gelSst, &aS in 
einem auf dem GerStegrundrahmen galagerten Lagerbock ein Schait- 
antriebsbldck befestlgt 1st, bestehend aus einer am kagerbock 
gelagerten Lagerhlilse, in der ein Antriabszylinder drehbar ge- 
lagert 1st, an der auf der elnen Seite ein mit einem Antriebs- . 
motor gekuppelter Antriebsteil und auf der anderen Seite eine 
• In&exsclaeibe vorzugsveiae IBebar befestlgt 1st, mit der ein durch 
einen Stellantrieb bet&tigter Indexbolzen verrastet und die mit 
einem die Werksttickhalterungen aufVeisenden Drehtisch gekuppelt 
1st,.' 
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Mit einem derarigen SchaltantriebBblock Oder ait einer Kombina- 
tion von 5chaltantriebsbl8cken lasaen eich auch mebrere Funktions- 
achsen in konstruktiv einfacher Ttfeise realisieren. Duroh das Vor- 
handensein wenigstena einer Indexecheibe mit Indexbblzen und 
Stellantrieb unterliegt die Teilung der ¥inkelstellungen am Dreh- 
tisch pralctisch keiner Begrenzung, wobei durch die Verrastung 
zwischen Indexecheibe und Indexbolzen eine beliebig wiederbolbare 
Positioniergenauigkeit erzielt wird, die mit herkommlicben Walzen- 
schaltgetrieben nicht erreiobbar ist. Dies© Positioniergenauigkeit 
liegt beispielsweise im Bereich von 0,10 bis 0,20 mm. Durch diese 
besondere Ausgestaltung erbffnet sich die Moglichkeit, fur den 
Drehantrieb des Antriebszylinders einfache Getriebemotoren z.B. 
mit eingebauter oder einstellbarer Rutschkupplyng zu verwenden 
und fur die Betatigung der Indexvorrichtung ebenfalls einfache 
pneumatische oder hydraulische Lreh- oder Schwenkzylinder oder 
Motoren zu verwenden, deren Betatigung z.B. uber eine Re lais station 
mittels einer Zeitschaltvorrichtung erfolgt. Vorzugsweise besitzt 
hierftir die indexsoheibe V-fi3rmige Zentrierindexnuten, mit denen 
der inSexbolzen zentrierend zusammenwirkt, Aufgrund dieses funk- 
tionellen Zusammenspieles von Antriebsmotor und Indexvorriohtung 
lassen aich auflarordentlich exakte Positionier^Winkelstellungen 
erzielen mit extrem kurzen Schaltzeiten z.B. von 2,3 Sekunden fUr 
eine Virikaldrehung von 90°. 

Der vorgenannte Schaltantriebsblock bzw. sine Kbmbinat ion der- 
artiger ScbaltantriebsbiScke laflt sioh leiobt umrUstbar univer- 
sell verwenden, bei sogenannten Horizontal-Dreh-Systemen> bei 
Dreh-Klpp-Systemen, bei Vertikal-Dreh-Systemen und dergleichen 
mehr. Mit einfachen Mltteln wird hierbei der Schaltantriebsblock 
m einen stSnder- oder tiscbartigen Lagerbock eihgeepahnt. 

Sine bsvorzugte AusfUhrungsf orm der .Erflnaung ist dadurch gegeben, 
dafl der Schaltantriebsblock an seiner Lagerhttlae aufienliegende 
exteme Medienanschltisse und an dam Antri bezylinder innenliegende 
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interne Medienanacbltisse aufweist und daB zwlschen der LagerhUlse 
und dem Antriebssylinder zur Antriebsachse des Antriebszylinders 
konzentrlscbe* ringnutartige Medienleitungen vorgesehen sind. 
VShrend bei bekannten Roboter-Peripberiegeraten der eingangs ge- 
naimten Art die Medienleitungen z.B. fur den AnachluB an das 
elelrtriscbe Stromnetz, ftlr die Zuleitung von Druckmitteln und 
dergleichen meist als auflenliegende Frelleitunge-n eusgeftihrt sind, 
sind beim neuerungsgem&Sen Hoboter-Peripberiegerat eamtlicba Me- 
dienleitungen und Medienanacblttsae innerbalb dea Scbaltantriebs- 
blockes bzw. der Schaltantriebsblocke verlegt und angeordriet... Auf 
diese Tfeise besteht die Moglicbkeit, . die Median bzvr. Energien 
aucb uber mebrere Acbsdrehpunkte si char an die erforderlichen Ent- 
nahineetellen beranzufuhren. Im Gegensatz zu bekannten Systemen 
besteht hierbei die Moglichkeit, die Medlenleitungen von der An- 
triebsseite ber den Entnabmeetellen zusufttbren, Geia&fl einer be- 
vorzugten Ausgesi^ltung 1st vorgeaehen, daB LagerMilse und An- 
triebszylinder aus axial aneinander gereihten Auflen- und Innen- 
ringen bestebt, daS die AuBanringa einerseits und die Innenringe 
andererseits vorzugsweiae mittels Stehbolzen miteinander fast 
verbunden sind und daB AuSenringe und Innenringe .Uber Gleltlager 
miteinander drehbar verbunden sind. Eine derartige Medientiber- ■ 
tragungsvorricbtung kann in einfacher Weiae jnit dea Schaltantriebe- 
block funktionell und mechanisch verbunden warden. Ee beateht aber 
aucb die MiSglicbkeit, diese IfedienUbertragungsvorricbtung mit ;je- 
dem anderen sicb drebenden Tell innerbalb des Roboter-Peripberie- 
gerfitea zu verbinden, ;}e nacb dem, an welcber Stelle die Heran- 
fUbrung dar Medienleitungen an die Entnahmestellen am gUnstigsten 
erscbeint. 

Gem&Q ainer weiteren bevorzugten Ausgestaltung der Srflndung iet 
an der Lagerbttlse elnes. Schaltantriebsblockes eine Drebwelle vor- 
zugsweise in Form von en diametral gegenilberliegenden Stellen an- 
geordneten Achsatummeln befestigt, die mit der Abtriebsseita des 
Antriebszylindars eines zweiten Sohaltantriebsblockes fast verbun- 
den 1st, Auf diese Weiee erb&lt man in einfaoher Weise zvei z.B. 
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senkrecht aufeinander stehende Funktionsechsen. Gem&B einer 
ersten Variante iet vorgesehen* daB-der eine Schaltantriebs- 
"block an einem era ten Lagerbock und die Dreftwelle des anderen 
Schaltantriebsblockes an einem zwelten Lagerbock vorzugsweise 
in einem Pendellager drebbar gelagert ist, da0 die Achaen der • 
Antriebszylinder der beiden SchaltantriebeblScke zueinander 
senkrecht stehen und daS die Abtriebsseite des zweiten Schalt- 
antriebsblockee nit einem WerkstUckhalterungen sufVeieenden vor- 
ssugsweise horizontalen Drehtisch gekuppelt 1st, der um vorzugs- 
weise 56O 0 verschwenkbar 1st. Hierbei ergeben eich wiederum 
zwei Funktionsachsen, die z.B* serikrecht aufeinander stehen t 
wobei ein-Kippen dee die, Werksttic&halterungen aufweieenden Dreh- 
tlsches urn 360° erzieltr^Siederum fain abgeatuft in vorbestimmte 
Vinkelstellungen gemafi der Teilung der Indexscheibe des Schalt- 
antriebsblockes, Eine zweite Variante ist dadurah gekeniizeichnet , 
daB der Schaltantriebsblock mit seiner Drehwelle vorzugsweise um 
90° echwenkbar im Lagerbock gelagert ist, daB "an der Drefcwelle 
eine Schwenk- Indexscheibe und am* Lagerbock ein Indexbolzen mit 
Stellantrieb bef es"Hgt Ut uoddafl exzentrisch an der Sctiwenk- Index- 
scheibe 'ein Schvenkstossel eines am Lagerbock schwenkbar gela- 
gerten Druckzylinders drehbar gelagert ist. Auch Hierbei erli&lt 
man zvrei Funktionsachsen mit exakt definierten lifirikelstelliangen* 

GemaB einer Veiterbildung der Erf indung ist ala Teil der Werk- 
stiickhalterung ein auf dem OerStegrundrahinen befestigtes Gegen- 
lager vorgesehen, das eine in einem Lagerbock dxehbar gelagerte 
Spennscheibe besltzt, der en Achse mit der Drehtischach.se dee 
Schaltantriebsblockes fluchtet undin einem Pendel-Aohs lager ge- 
lagert ist. Durch das Vorbandensein eines an sich bekannten Pen- 
del-Achslagers z.B. eines Pendel-Kugellagers besteht die Mtfglich- 
keit r dafl - insbeeondere bei lSngeren Werkstlicken - die mit dem 
Werksttick Oder mit der WerkstUckhalterung verapannte Spannscheibe 
der in nianchen Fallen nicht exakt fluchtenden Werkstiickachse zu 
folgen vermag, -wobei eventuell vorhandene Abweichxmgen von der 
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Soll-Achslage in an sich bekannter Weise aaschinell regiatriart 
und der Steuereinrichtung z.B. des Roboters tlbermittelt -warden. 
Fiir den Pall, da6 die 3pannscheibe des Gegenlagers f Or die unmit- 
•telbare Abstiitzung des Werksttiokes oder der Werkstiickeufnahme 
dient 1st neuerungegemHB vorgeaehen P daS die vorzugsweise als 
BUlse ausgebilflete Achse der Spannseheibe im Pelade 1-Achslager 
und in einer LagerhUlse axial verschiebbar gelagert 1st und Uber 
einen Kitnehmerzapf en nit eineni Hub-Antriebszylinder verbunden ist, 
desaan Hubkolben parallel" zur Achse verl&uft, Vorzugsv/eise 1st hier- 
bei der MitnehmerEapfen radial verschiebbar gelagert und in Index- 
bohrungen in und entlang der Achse verrastet. Auf diese Dfeise 1st 
die Pendel-Spannscheibe relativ gegentiber dem Werksttick oder der 
Vterksttickaufnahme verstellbar und nit dieser x&ittels dee Hub-An- 
triebazylinders verspannbar. Um hierbei eine rciJglichst groBe An- 
zahl von einstellbaren HublSngen zu erhalten, ist der Mitne.hmsr- 
zapfen in unterschiedlichen Stellungen d.h. in unterschiedlichen 
Indexbohrungen nit der Ach.se der Spannseheibe kuppelbar. Auf die- 
se. Veise wird eine Gesaxnt-Hubl&nge erreicht, die. die Hublanga dee 
Hub-Antriebsrzylinders Ubersteigt. 

PUr alle Varianten des Roboter- Peripherie gerSte s 1st- ea ■ vorteil- 
haft, wean als Spannvorrichtung fUr die am Drehtisch zu befesti- 
genden Werkatiicke oder T ,ferkstttcktrager den Tiechrand umgreif ende 
Spannpratzen vorgesehen sind, Auch diese MaQnahme dient uumittel- 
bar der universellen Anwendung des Roboter- Peri pheriegerates, da 
bei Verwendung derartiger Spaixnpratzen die geametrische Lege der 
Spanrnrorrichtung von Pall zu Pall unterschiedlich sein kann und 
sich insbesondere spezielle Befestigungsbohrungen im Drehtisch 
ertibrigen. 

Weitere vorteilhefte Ausgestaltungen der Erfindimg ergeben sich aus 
dem in der Zelchnung dargestelltexi. und nachstehend beschriebenen 
Auaft£hrungsbe i spiel ♦ 
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Pigur U f 1B, 2 und 3 ein den Grundbaustein des erfinaunggi- 

gemSBen Roboter-Peripheriegersttes dar- 
stellender Schaltantriebsblock in Seiten- 
aneicht, Schnittaneicht und zvei weiteren 
Schni t tdar s tellungen r 

Pigur 4 und 5 edisnHorizontal-Drebbock des erf indungs - 

geraSi3en Roboter-PeripheriegerStes in zwai 
Ansichten zusamnen mit dem Sohaltantriebs- 
block gem&B den vorhergehenden Figuren, 

Figur 6 einen Vertikal-Drehbock des neuerungsge- 

mafien Roboter-Peripheriegerates "in Front- 
ansicht, 

Figur 7 einen Horizontal-Drehbock gemafl Figur 4 

in Verbindung mit siner Medienleitvorrich- 
tung , 

Figur 3 sine Schnittansicht der Medienleitvorrich- 

tuag gemSfl Figur 7, 

Figur 9 einen Dreh-Scliwenkantrieb des Roboter- 

Peripheriegerates in Seitenansicht, ■ 

Figur 10 und 11 zwei Ansichten eines Dreh-Kipptisches des 

neuerungsgeir&.Ben Roboter-PeripheriegerStes, 

Figur 12 und 13 zwei unterschiedliche -Ansichten eines Dreh- 

Positioniertischee des neuerungsgemSLBen 
Roboter-FeripheriegerStee, 

Figur 14, 15 und 16 eine mit dem Dreh-Fosltioniertisch' gemaB 

Figur 12 und 13 verbindbar Werkstttcklial - 
terung in drei unterschiedlichen Ansichten, 
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Figur 17 A und 18 
Figur. 17 B 
Figur 19 und 20 

Die Figuren 1 bis 3 zeigen dan Grundbaustein dee naciistehend be- 
schriebenen Roboter-Peripheriegerates, namlich dan Schaltantriebs- 
block 1. Y?esentliche konstruktire Bestandtelle dieses Schaltan- 
triebsblockes 1 sind eine station£re Lagerhulse 2, in der drehbar 
gelagert ist ein Antriebszylinder 3, der auf der einen Seite 
einen Antriebsteil 4 und auf der anderen Seite eine Indexsoheibe 
5 besitzt, femer ein in einen) Indexlager 6 verschiebbar gelager- 
ter Indexbolzen 7, ein Stellantrieb 6 in Form sines pneumatischen 
Oder hydrauliscken Druckzylinders und schlleBlich ein nachbe- 
schriebene Werkstttckh&lterungen auf v^ei sender Drehtiscb 9. Vie insbe- 
sondere Figur 1B zelgt, dienen als Lagerelemente f-ir den Antriebs- 
zylinder 3 ring^ormige Kugellager 10. Mit der LagerhUlse 2 fest 
verbunden 1st eine stati onSre Lagerplatte 11, an der auch das 
Indexlager 5 und. der Stellantrieb 8 bef estigt ist. Die mechanisch 
feste Verbindung zwischen Antriebszylinder 3, Indexscheibe 5 und 
Drehtisch 9 erfolgt uber einen Spannring 12, an dem der Drehtisch. 
9 durch Schrauben 13 bef estigt ist und an dem andererseits mit- 
tels Schrauben 14 vriederum die Xndexsckei'be £ arretiert ist. Der 
Spannring 12 ist mit dern Antriebszylinder 3 an der ringf tfrmigen 
Stelle 15 verschweitft. Der Antriebszylinder 3' ist sua der Lager- 
htilse 2 in axialer Richtung herausziehbar , womit nach Lb^en der 
Schrauben 14 die Indexsaheibe 5 abgezogen und' gegen eine andere 
indexsoheibe ausgetauscht vrerden kann. Auf der ainderen Seite des 
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zwei Anaichten eines' Gegenlagers mit Fendel- 
Aoixslager » 

eine Scxhnittdarstellung des Lagerbereiches 
des Gegenlagers gem&S Figur 17A und 18, 

eine alternative AusfUhrungsf arm des Pendel- 
lagers gemSS Figur 17 und 1S in Seiten- 
Schnittansicht. und Schnitt-Drauf sicht. 
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Antriebszylinders 3 1st eine Flans chscheibe 16 mlt dem Antriebs- 
zylinder 3 verschraubt, welcher als Abstiitzung fUr. das Kugella- - 
ger 10 dient. Mit dem Azxtriebszylinder 3 fest verbunden ist der 
als Flansoh ausgebildete Antriebateil 4, Au£ dieser Seite 1st 
fest rnit der LagerhUlse 2 verbunden eine Lagerplatte I7 f die mit 
einer Spannhtilse 18 verschraubt 1st, Wie insbesondere Figur 4 
zeigt, 1st an der Lagerplatte 17 mittelbar Oder unmittelbar ein 
Motorgetriebe 19 und an diesem wiederum ©in z«B. elektrischer 
Antriebemotor . 20 befestigt. In bekannter Weise 1st das Motorge- 
triebe mit dem Antriebsteil 4 gekuppelt, so daB die Drehbewegung 
des Antriebsmotors 20 mittelbar tiber das Motorgetriebe 19 auf den 
Antriebs zylinder 3 ubertragen vird. Die Indexscheibe 5 besitzt in 
einer vorbestimmten ItoilungWr Auflenumfang V-fSrmige Indexntiten .21 , 
mlt denen der Indexbolzen 7 i&it einer vorbestimmten bzw. einstell 
baren Kraft verrastbar 1st, Der Indexbolzen 7 vird angetrieben 
durch den stosaelartigan Druckalttelkolben dee ala Druckirdttel- 
zylinder ausgebildeten Stellantriebes 8, vrobel dieser Druckmit- 
telzylinder ein nicht veiter dargestelltes Steuerventil, vorzugs- 
weise ein Kagnetventil aufvreist, das mit einer ebenfalls nicht 
waiter dargestellten Zeitsch&ltvorrichtung zu deseen Betatigung 
verbunden ist. Entsprechend den jeweiligen Lastproblemen ist der 
Anprefldruck des Indexbolzens 7 durch Austausoh de* DFUokmittel~ 
zyllnders (Stellantrieb 8) bestimabar. Vie die Flguren 4 'und 5 
zeigen, ist der Schaltantriebsblock 1 mit seiner LagerhUlse 2 in 
einem aufrecht stebenden Horizontal-Drehbock 22 befestigbar , wp- 
bei dieser Lagerbock auf einem Gerategrttndraimen 23 ruht *upd 'da- 
mit arretiert 1st, wobei eine relativ groBflSchlge Grundplatte' 24 
sowie seltliche Verstrebungen 25 eine grSfltmogliche Stabllitat 
unci Lags genaui glee it gewShrleisten. Vorzugsweise besitzt. der Hori- 
zontal-Drehbook 22 eine z*B. von oben her fl-el zugMngliche nut- 
artige Aufnahme 26, in die der Schaltantriebsblock s.Bp von oben 
her einsetzbar und in der Jewells gewlinschten HShe arretierbar 
ist. Der beschriebene Horizontal-Drehbock 22 dient ale Vendee in- 
heit fiir Werkstttcke* in der Horizont&llage mit erf orderlicher- ■ 
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Stellungsindexfixierung, Die zu bearbeitenden JferkatUcke werden 
an dem Drehtisch 9 mittelbar oder unmittelbar befestigt, yorzugs- 
weise mittels Spannpratzen, die den Sufleren Rand des Drehtisches 
urngreifen. In Figur IB iat schlieSlich In dem Ringspalt zwischen 
SuBerer LagerhUlse 2 und innerem Antriebe cylinder 3 ein Medien- 
ring 27 gelagert, der sicti an aufieren und inneren Diohtungsringen 
28 hzw, 29 an Lagerhiilse 2 b^, Antriebszylinder 3 abetiitzt- und 
der- eine oder mehrere radiale Jtedienleltungen 50 besitzt. Beim 
Auefiihrungsbei spiel 1st der Medienring 27 z,B. durch Verkleben 
mit der Innenseite der Lagerhiilse 2 fast verbun&en, Mit ringarti- 
gen Ausnehmungen 31 und 32 gtehen die Medienleitungen 30 in Ver- 
bindung mit externen und internen, z.B* in Form von §ewin3eboh- 
3c,ungen ausgebildeten Medienanschlfissen 32 bsw, 33 in den Vandun-. 
gen von Lagerhlilse 2 und Antriebszylinder 3* An'diese Medienan- 
schltiese 32 , 33 sind interne und externe Medienleitungen in Form 
%ron Schlfiuchen, Rohren oder dergleichen fiir die unterschiedlich- 
sten Kedien vie Druckluft, Wasser oder dergleichen anschlieflbar- 

Eine exakte Position! erung eines em Drehtisch 9 befeatigten, .zu 
bearbeitenden tJerkstiickes erfolgt in der Weise, dafl mittels des 
Antriebsmotors 20 z.B. zeitgesteuert der Antriebszy Under 3 urn 
ein gewunschtes ¥inkelmar3 verdreht wird, "Wiederum z.B< zeitge- 
steuert wird naoh Erreichen dieser Antriebszylinder-Position der 
Indexbolzen 7 durch den Stellantrieb 8 betStigt und 1 ailt In eine 
der Zentrierindexnuten 21 mit einem vorbestimmten Druck ein, vo- 
bei durch die V-Form eine Selbstzentrierung erfolgt urid damit 
eine exakte Positionierung des oder der WerkstUcke erreioht ist« 

Figur 6 zeigt einen Lagerbock gem&fl den Figuren 4 und 5, vobei 
die nutartige Aufnahme 2.6 zu erkennen ist, die seitlich begrenzt 
wird durch zwei Holme 34, wobei nach dem Einsetzen des Schaltan- 
triebablockes 1 in die Aufnahme 26 dieselbe nach oben verschlos- 
sen -wird durch eine Abdeckung 35 . Dieser Lagerbock 22 ist entwe- 
der vie bei Figur 4 und 5 in ssnkrechter Stellung auf dem GerSte- 
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grundrahmen 23 montiert oder aber er ist in horizontals? Anordnung 
montiert, wobei er dann als Vertikal-Drehbock dient mit Vertikal- 
lage der Antriebsachse des Schaltantriebsblockes 1 > 

Zur Spannung und Fixierung von zu bearbeitenden Itferkstttcken in 
Aufnahmen und zur Kopplung und Meldung von Stellungs- oder Funk- 
tionszuatsnden dea Werkstucke s raUsaen verschledene Ubertragungs- 
elemente vorhanden sein. Zusatzlich sind oft Median Vie Vasser 
oder Gase zur Bearbeitung erf orderlich. Eiese Jfedien und z.B. 
auch elektrische Energien miissen - auch liber mehrere Achsdreh- 
punkte von Funktionsachsen - si char an die erf or der lichen Ent- 
nahme- bzvr. Bearbeitungsstellen gefiihrt werden. Hierzu dient elne 
MedienUbertragungsvorrichtung gemaB den Figuren 7 und 8. Beim 
Ausfiihrungsbei spiel ist zwischen dem Antriebsteil 4 eines Schalt- 
antriebsblockes 1 und der axial davon entfemt angeordneten Lager- 
platte 17 und Spannhtilse 18 fUr den Anachlufl des Mo-torgetriebes 
19 und des Antriebaaotors 20 sine Vielzahl von ringartigen, in 
beliebiger Acizahl zusammengestellten bzw. auf einandergereihten 
Ubertragungselementen angeordnet. VTie inabeaondere Figur 8 zeigt, 
bestehen diese ttbertrsgungselemente im vre sent lichen aus stationS- 
ren Auflenringen 36 sovie aus gegeniiber diesen AuBenringen 36 ro- 
sier bar en Innenringe n 37, wobei Auflenringe und innenringe z.B. 
liber nicht weiter dargeetellte achsparallele Stehbolzen miteinan- 
der verbundeh aind. Die Reiha der AuBenringe 36 wird auf beiden 
Seiten begrenzt duroh ringartige Befestigungsflansche 38 und 39. 
Die Reih'e'der Innenringe 37 ist einerseits mit einer ' Verbindungs- 
htilse 40 befestigt am Antriebszylinder 3 des Schaltantriebsblockes 
und andererseits ttber eine Verbindungshiils.e 4T mit dem Motorge- 
triebe 19. ftxnlich vrie. bei Figur 1B sind zwischen den Auflen- und 
Innenringen ringf Brmige Dichtungen vorgesehen. In weiterer iihn- 
lichkeit besitzen die Aufienringe 36 z.B. ale Gewinde bohrungen aus- 
gebildete Medienanschl'isse 42 fUr z.B, schlauchfSrmige Medienlei- 
tungen und die Innenringe 37 besitzen L-fSrmige Medienansohlusae 
43 in Form von WinkelstUcken mit AnschluBnippeln 44, an welchen 
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Medienleitungen anschliefibar sind. Zwischen den AuSen- und den 
Inuenringen befinden sich z,B* ringnutartige Medienleitungen 45 
zur Ubertraguaag von strSnienden Median zwischen den £estste*ienden 
Auflenringen und den rotierenden Innenringen, Die beschriebene Sfe- 
dlenUbertragungsvorrichtung dient auch zur ftbertragung. yon ande- 
ren Medien z>B. von elelttri seller Snergie. Plierftfr let der eine 
oder andere AuSenring 36 mit einem stehbolzenartigen Anschlufiele- 
ment 46 veraehen, an welchem elektrische Leitungen 47 ansbhliefl- 
bar sind, vrobei zur t/bertragung der elektrischen Energie Kohle- 
stifte 4a aowie ein elektriach leitf&higer Gleitring 49 dient. 
Die ZufUhrung der internen, zu den "Entnahmeste lien ftlhrenden Me- 
dienleitungen erfolgt in der Hohlachse von AuBen- und Innenringen 
aov;ie im hohien Antriebezylinder 3 dee Schaltantriebsblockes ; 
Selbstverstandlich 1st eine beliebige Weiterftthrung dieser Me- 
dienleitungen im Inneren audi von mehreren miteihander kombi- 
nierten SchaltantriebsblKcken gem&B Flgur 9 m<5glich, wobei 

auf diese Veise die Medienleitungen durch mehrere winkelig zu- 
einanderstehende Funktionsachssn bis zu den Sntnahroe Snellen ge- 
fUbrt verd-em An den SuOeren, f eststehenden Medienanschlussen er- 
folgt der AnschluB der^enigen MeSienleitungen, die zu den Medien- 
c ; uellen z.B. zuin Stroranetz oder zu Druck-CJasquellen fllliren- 

Figur 9 zeigt einen Dreh-Sotarenksntrieb des Roboter-Peripherie- 
ger&teg. Hierbei ist auf einer Bef estigungsplatte 51 dines in 
vesentlichen senkrechten, auf einem Gerategrundrahmen befestig- 
teal Lagerbookes 50 ein Schaltantriebsblook 1 gemSfl den Figuren 
1 bis 3 befestigt.. Hierftir ist an den Lagerplatten 11 und 17 des 
Schaltantriebsblockes 1 eine Verbindungsplatte 52 befestigt, die 
jait der Safes tigungsplatie 51 z>B. verschraubt ist. In Figur. 9 
unter anderem zu erkennen ist vriederum die Lagerhttlse 2 f das 
Indesclager 6, der Stellantrieb 6 $ das Motorgetriebe 19, das z.B. 
alB Rutschkupplung ausgeftihrt ist. und der Antriebsmotpr 20. An 
dem abtriebsseitigen Drehtisch. 9 dieses Schaltantriebsblockes 1 
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z.B. mittels Scnrauben befestigt ist ein- Flanscb 53 einer z.B. 
in Form eines "Rohres ausgebildeten VerbindungsweUe 54, Mit 
1« bezelcb.net ist ein zveiter Sonaltantriebsblock, der Bhnlich 
ausgestaltet ist wie der vorbeschriebene Scbaltantriebsblock 1 
und eine stationare Lagerhiilse 2\ einen inneren Antriebszylin- . 
der mit Drebtisch 9' und Abtriebsteil 4', einen Steliantrieb 8', 
ein Indexlager 6' , ein Motorgetriebe 19< und einen Antriebsmo- 
tor 20' besitzt. An diametral gegenuberliegenden Stellen der 
LagerhUlse 2 1 a.B-"durch ScbweiBverbindung bef estigt ■ sind zwei 
Achsstuaanel 55, 56, die rohrfSrmig ausgebildet sind und eine 
Drebwelle 55/56 daratellen. Mit dem Acbsstummel 55 1st die Ver- 
bindungswelle 54 drehfest verbunden, wahrend mit dem anderen 
Acbsstummel 56 eine Lagerwelle 57 fest verbunden ist,. die am 
freien Ende in einem Pendellager 58 einee auf dem Ger&tegrund- 
rahmen ruhenden Lagerbockes 59 drebbar gelagert ist. Die An- 
triebszylinder dieser beiden ScbaltantriebsblScke 1 und 1 r 
stellen zvrei senkreobt aufeinanderetebende Funktionsacbsen 
dar. Mit dem horizontalen Drebtiscb 9' verbunden ist. eine nioht 
welter dar geste lite "tferkstu okbe.lt erun gen aufweisende WerkstQck- 
aufnabme 60 fur die zu bearbeitenden Werkstticke . Bei dieser 
AuafUhrung ist die Werkstuckaufnabme 60 in zwei senkreclrt auf- 
einanderstebenden Ebenen jewaila um 3600 scbvrtsnkbar und dreh- . 
bar. 

Figur 10 und 11 zeigt einen Dreh-Kipptiscb des Roboter-Peripherie 
gerfe'tes. Hierbei ist vriederum. auf dem Gerategrundrahmen 23 ge- 
lagert ein im wesentlichen vertilcal stehender Lagerbock 61 . In 
voneinander beabstandeten Lagerscbildern 62 drebbar ' bzw', schv/enk- 
bar gelagert sind die beiden Acbsstummel 55 , 56 des Schaltan- 
triebsblockes 1' gemafl Figur 9. Mit dem einen Acbsstummel 56 
drebfest verbunden ist eine Schwenk-Indexscbeibe 63 mit Y-f b'r~ 
migen Zentrierindexnuten 64, mit denen ein Indexbolzen 65 ver- 
rastbar ist, welcber Indexbolzen 65 wiederum ver'schiebbar in 
einem Indexlager 66 gelagert ist, der stationer am Lagerbock 
61 gelagert ist und in der beschriebenen Weise mit einem Stell- 
antrieb verbunden ist. Der Schaltantriebablock V besitzt wie- 
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derum eine Indexscheibe 5 r > einen Stellantrieb 8', ein Index- 
lager 6* rait Indexbolzen 7' sowie einen Antriebsteil 4', der 
wiederum in Verbindung steht mit einem Motorgetriebe und einem. 
Antriebsmotor fur den Drehantri9b eines abtriebsseltigen Dreh- 
tisches 9*, auf den mittelbar oder unmittelbar'die- zu bearbei- 
tenden Werkstticke gelagert sind. Kit 67 let ein Schwehkstossel 
bezeichnet, der einerseits schwenkbar an einem exzentriach an 
der Schwenk- Indexscheibe 63 befestigten Schwenkzapfen 66 an- 
gekoppelt 1st und der andererseits mit dem Hubkolben 69 eines 
Druckzylinders befeetigt 1st, -velcher Druckzylinder z.B. vrie- 
derum mlt einem Magnetventil ausgertistet ist und pneumatisch 
Oder hydraulisch zur Betatigung des Hubkolbens bet&tighar ist. 
Der Druckzylinder 70 ist in einem BUgel' 71 um eine horizonta- 
le Aohee 72 schwerikbar gelagert. tfber Druckzylinder 70 und 
Schwenkst5ssel 67 vlrd je nach der. gewunschten Positionier- 
etellung der zu bearbeitenden Werkstticke der Schaltantriebs- 
block 1' z.B. maximal urn 90° verschwenkt, wobel auch bier wie- 
derum zwei Funktionsachsen vorhanden sind, die in zwei zuein- 
ander aenkrechten Ebenen ste hen. Nach der Betatigung des 
SchvenkstSssels 67 v;ird die exakte Positionierste.llung der . 
Sctivrenk-Indexscheibe 63 und damit auch des Drehtisches 9 r durcb 
den Indexbolzen 65 exakt JTestgelegt. 

Ftlr eine normale Positionierung in einer horizontalen Ebene 
dient der Drehpositioniertiach gemafi den Figuren 12 . und 13. 
Hierbei ist ein auf dem GerStegrundrahraen 23 gelagerter tiscb- 
artiger Lagerbook 73 vorgesehen mit vier Lagerbeinen 7k und 
einer horizontalen Lagerplatte 75. In der Lagerplatte 75 be- 
festigt-ist ein Schaltantriebsblock 1 gemSfl den Figuren 1 bis 
3, derart, daB sein Antriebszylinder senkrecht steht und sein 
Drehtisch 9 sich oberhalb der Legerplatte 75 befindet, wobei 
Stellantrieb 8 und Indexlager 6 durcb eine Verkleidung 76 um- 
schlogeen sind, ebenso vrie die Teile des Schaltantriebsblockes 
1 unterbalb des Drehtisches 9. In der beschriebenen Weise steht 
wiederum der Schaltantriebsblock 1 in Verbindung mit einem . 
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Hotorgetrlebe und einem Antrlebsmotor, wobei der Drehtisch 
9 wiederum Uber die Indexacheibe in vielen VTinkelstellungen 
bzw. Indexstellungen posltionierbar 1st. Auf dem Drefrtisch 9 
£eraS3 Figur 1? und 13 befestigbar ist ein -weiterer Schalt- 
entriebsblook 77 gema/1 den Figuren 14 bis 16. Basisteil die- 
ses Schaltantriebsblockea 77 ist eine Grundplatte 78, auf 
der in senkrechter Anordnung sine fflache Lagerplatte 79 be- 
festigt ist. Dleae Lagerplatte 79 besitzt eine Eindrehung 
SO, in der ein als Flanschring ausgebildeter Drehtisch 81 
drehbar gelagert ist, wobei der in der Elndrehung 80 gela- 
gerte Teil des Drehtisches 81 als Indexscheibe 82 ausgebil- 
det ist, an den sioh ein Antriebszapfen 83 anfUgt, der in 
der Lagerplatte 79 drehbar gelagert ist- Mit der Indexschei- 
be Q?. verrastbar ist ein Indexbolzen 84 eines wiederum in 
Form eines Druckzylinders ausgebildeten Stellantriebes 85, 
wobei dieser Stellantriab 85 uber einen Bugel 86 an. der La- 
gerplatte 79 gelagert ist und der indexbolzen 84 durch Off- 
nungen 87 in der Lagerplatte 79 bis zur Indexschelbe. 82 hin- 
durchgreifen kann. Mit dem Antriebszapfen 63' verbunden ist 
ein Antrieb z.B. in Form eines- Druckzylinders 88', der dem 
Drehtisch 81 als Drehantrieb dient. An diesem Drehtisch 81 
befestigt sind nicht veiter- erlauterte Werksttickatifnahme- 
elements 39. 

Als Zuordnungsglied z.3. zu einem Korizontal-Drehbpck der be- 
s6hriebenen Art v/ird - besonders bei schvrerjen oder IBngeren 
'.ferkstficken - ein Gegenlager benbtigt, Belm AusfUhrungsbei- 
spiel gemllG den Figuren 17A, 17B und 18 ist als Trager fur 
ein solohes Gegenlager ein Lagerbock 90 vorgesehen, der auf 
dem aus. zwei Profllschienen bestebenden Gerategrundrahraen 23 
ruht. T/ie insbesondere Figur 17B zeigt, ist an der .frontsei- . 
tigen Lagerplatte 90' in einer LagerMilse 91 ein an sich be- 
kcinntes Fendel-Achs lager 92 gelagert, Mit der Lagerhtilse 91 
verbunden z.B. verschweiSt ist eine Platte 93 mit Stellschrau- 
ben 94. Parallel zu der vorerwahnten Flatte.93 let mit Ab- 
stand an der Lagerhulse 91 eine weitere Platte 95 befestigt, 
z.B. angeschweiSt,- die unmittelbar an der Lagerplatte 90' des 
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LagerbockeB 90 anliegt. Zum Einaetzen des als konstruktive Bau- 
einheit ausgebildeten Pendel-Gegenlagers 96 in den Lager-bock 90 
1st in der Lagerplatte 90' z.B. eine naoh oben offene Lagernut 
vorgesehen. Nach. dem Einsetzen erf olgt eine Arretierung des Pen- 
del-Gegenlagers 96 in der ge-wttnschten HShe .mittels der Stell- 
schrauben 94. In dem Pendel-Achslager 92 drehbar und um elnen 
vorbestimmten Winkel a pendelbar bzw., schwenkbar gelagert 1st 
eine plattenartig© Spannscheibe 97, die Uber einen Zapfen 98 mit 
einer Lagerwelle 99 verbunden ist. In Pigur 17A und "17B Bind 
durch gestrichelte Linienzuge die moglichen Pendel- Oder Schwenk- 
lagen der Spannscheibe 97 verdeutlicht . Die Lagerwelle 99 ist 
am rlickwartigen Ende lose abgestUtzt in einer Lagerplatte 100. 
mit Deckplatte 101. Wie Pigur 18 zeigt, ist an der Spannschei- 
be 97 befestigbar eine Werkstilckaufnahme 102. An. der Spann- 
scheibe 97 bzv?. an der Werkstllckaufnahme 102 stlltzt sich mit- 
telbar Oder unmittelbar das lange oder schvrere zu bearbeitende 
WerkstUck ab, wobei durch die Pendelfunktion der Spannscheibe 
eventuell vorhandene Fluchtungs-Abweichungen kompensiert warden. 

Beim Ausftfhrungsbeispiel gemaB den Piguren 19 und 20 ist wieder- 
um mit 90 ein vertikal stehender und auf dem Gerategrundrahmen 
23 ruhender Lagerbock bezeichnet. In der vorbeschriebenen Weise 
ist auch hier eine Lagerhtilae 91 mit Flatten 93 und 95' versehen 
und kann mittels der Stellschrauben 94 mit der frontseitigen La- 
gerplatte 90' verspannt verden. In der Lagerhulse 91 in Pfeil- 
richtung vergchiebbar gelagert ist eine weitere Lagerhxilse 104, 
in der das Pendel- Aohslager 92 si.tzt. Der Drehtisch 103 ist wie- 
derum mit einer Lagerwelle 105 versehen und pendelbar und dreh- 
bar in dem Pendel-Achslager 92 gelagert. LagerhUlse 104 und 
Spannscheibe 103 stellen eine in Pf eilrichtung in der LagerhUlse 
91 verschiebbare Baueinheit dar. Zur axialen Verstellung dieser 
Baueinheit in Pf eilrichtung dient ein Hub-Antriebszylinder 106, 
dessen Hubkolben 107 mit einem Kitnehmerzapfen 108 gekoppelt ist 
Der Mitnehmerzapfen 106 ist radial gegenUber der Lagerhiilse 104 
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verschiebbar in einer Zapf enlagerung 109 gel&gert, Der Mit- 
nehraerzapfen 108 verrastet in einer von mehreren axial mit 
Abet and hintereinancier in der Htllsenwandung vorgesebenen In- 
Sexbolxrungen 110- Dairtit kann die Antriebsbewegung des parallel 
zur Achee der LagerhUlse 104 angeordneten Hub-Antriebszylin- 
ders 106 auf die Spannsoheibe 103 iibertragen verden, Der 
Spannweg ist dad\xrch vergr»Berbar , daB der I^i-fcnehJnerzapfen 
108 z.B. in die nSchstf olgende Indexbohrung 110. eingesxeckt 
vlrd. Dieses sparmbare Gegenlager ist insbeeondere vorgese- 
hen fUr VerkstUcke mit sogenannter Innenf ixierung oder Zen- 
trieruag bzw. ftlr Yferkstilcke oder Werkstttckauf nalxinen, die 
zum sioheren Spannen una Positionieren zusanunengepreflt ver- 
den mttssen, vrobei der Anprefldruok am Hub-Antriebszylinder 106 
exabt einstellbar ist. 

Silmtliche vorgenannten Sauteile dea Roboter-peripheriegerates 
lassen si eh baukastenmaGig zuaammenstellen und an die tarter- 
schiedlichsten Be&rbeitungsf £lle anpassen. Damit sind prak- 
tisch alle airfallenden PeripJaerieprobleme - insbesondere im 
Anwendungsbereich der Roboterschweifltechriik - in ' einf acher 
und unaufvendiger "tfeise IBsbar. 
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